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PrOfungaantrag gem. S 44 PatG iat geataltt 
@Tankfahrzeug mtt KIppsensor 

@ Bei eSnetn Tankfahnaug nWt einer Zugma«ohine und einam 
TankaufBagar, d&r galankig an 4ar Zugmaschtna b«fa«tigt 
kftf 9ch\hgi die Erimdung Sanaoran yor lur Obarwschung dar 
Ktppnelguna das Tankaufllegars scswia aina SlgnaleSnriGh- 
tung. dia im Wahmthmungtbaralch daa Fahrare angaordnet 
ist und dIa mit dan Samoran but. ainar den Banaoran 
zugaordnatan Auawemmgdsohattung wirksam varbundan 
tot Auf dfasa Waiaa kann nooh im sichafan Fahfzuatand daa 
Tanktahrzeiigaa dta Anniharuno an InstabJIe Fahmiatanda 
erkanm bsw. faatgaatalft warden. 
DIaaa Faststallungan ubar alna potemi^la Kippgefahr daa 
Tankauffiagers kdnnan antwadar dam veiwandat vverdan« 
dan Fahrer das Tankfthrxaugaa zu hifonnferan imd zu 
wamen. Altamativ dazu kann aina automatiseha Drosselung 
^ dar Fahrgaachwindlgkait das Tanktahrxaugas Cbar daa An- 
triabs^ und/odar Obar das Bramaaystam erfolgan. Cagaba- 
( nanfalls kdnnan be{da artemattvan Maftnahmen giaidttaitig 
argrfffiBn warden. 



Die Mganden Angaben sind dan vom Anmeldar aingaraichten Unterlagan antnomman 
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Beschrelbung IMe Erftodiu^ wird anhand der Zmteung im folge^ 

den nflher erlautei^ Dabd ist mit 1 aUgemein eln Tank- 
Die Erfindung bctrifft cin Tankfahrzeug nach dcm fahi^ugbczcktoctwekdicsimwcscntHdienein Zug- 
Oberijcgrtff dcsAnspnichcsl. inaschinc 2 und dncn TankaufUegcr 3 umfaBt. Der 

Derartige Tankfahizeugc sind yielf ach im Einsatz. Bei s Tankauflicger 3 weist dabci cinen eigentlichen Tank 4 
ihnen besteht grunds&tzl^ das Problem, daB bei dner auf* 

fCrdie Sli^nvcrhalmissc zu hohen Kurvcngcschwin- DerTankaufli^wSistander Zuginasdune2mittels 
digkcit dcr Fahrcr zunidist kcinc gefOhlsmftflige Infor- der AufsatteWorrichtung (bei 5 angcdcutct) gclenkJg 
madon Ober den Fahrzustand dcs Auflicgers erhAlt, wie gelagert, so daB es fOr den Fahrcr In der Zugmasdiine 2 
er dies von einteiligen Fahrzcugen gewohnt ist Viel- lo nicht immcr unmittelbar zu spfiren isu wcnn der Tank- 
mchr kann aufgnind der gelenkigen Ugerung zuoftdist aufUeger 3 in Fahrzustande gerftt, die an der Grenze des 
dcr Tankauflicger cine Kippbewegung cinlcitcn, die dcr Skrherheiubcrek^ liegen. 

Fahrcr in der Zugmasdune nicht wahmimmt Eine Un- Die Kippncigimg des Tankauflicgcrs 3 kann durdi 
fallgcfahr besteht darin. dafl die Wahrnchroung des Fah- Sensoren fcstgestellt werden, die bcispielBwelse die Bc- 
rers ggL ent ermOglicbt wird, wenn cin kritiscfaer Fahr- 15 lastung von Rftdem 6 messen, die am TankaufUcger 3 
zustand erreicht ist. In dem der Tankaufli^er. schon befestigt sind. ESn Verglebb der rechten und der linken 
umzukippen droht. Mder des Tankaufliegers 3 ergibt anhand der Radlasten 

Der ErTmdung liegt die Aufgabe zugninde, dn ga^ AufsdiluB darftber, wie weit der Tenkauflieger 3 geneigt 
tungsgemafies Tankfahrzeug dalungehend zu verbes- bzw. gekippt vst Eine Aiiswertuagsschaltung fOr die ^ 
seni.daBderartkritischeFahrzttsttodeverhindertwer^ 20 gnale derartiger Sensoren kann einen Schwellwert dn- 
den. programmiert habea bd dessen Oberschrdtuqg dn Si- 

Diese der Erfindung zugrunddiegende Aufgabe wird gnal Im FOhreriiaus der Zugmasdiine 2 aktiviert wird. 
duididicAusbikJunggemflBdemkennzeidmendenTeil iMeses Signal kann optncher Oder a ku tdach e r Natur 
desAnspnichest gdOst setn und den Pahrer darauf anftnerksam macben. daB 

Die Erfindung sdilfigt mit andeien Worten vor, Sen- 3$ albndhlich der Grenzberdch stcherer Fahrzustinde er- 
soren vorzusehen. die die Kippndgung des Tankauflie- Fek:ht wird. 

gers fiberwachen kdnnen. Die von diesen Sensoren aus- Je nach Auswertung des Sensorsignals kann aucb ein 
gegebenen Signale wcfdcn emer Signaldnricfatung im Eingriff in die Motorsteuerung oder in die Bremsanlage 
Wahmchmungsbcrdch des Fahrers zugefQhrt, ggf. nach des Tankfahizeugs I crfolgcn, $0 daB dcr Vortricb des 
AuswertungdurcheinegeeigRCteSchaltung,sodafider 30 gesamten Tankfahrzeugs 1 vermindert wird, bis das 
Fahrcr frOh genug davon informiert werden kann, daB Fahrzcug skrh in einem skheren Betriebs- und Fahrzu- 
cin skherer Fahrzustand fOr das Fahrzcug albndhlich stand befindct Altcmativ dazu kann eine hydraulisdi 
vcriassenwird. oder pneumatisdi betAtigte Sdiwenkvorrichtung vor- 

Die Sensoren kOnnen dabci dirckt am Tankauflicger gesehen sein, um den Tank 4 um seme Lftngsadisc oder 
angeordnet sein, um beispielsweisc die Radlastcn des 35 cine dazu paraildeAdisezuverschwenkcn und auf die- 
Tankauflicgcrs zu erfassen. Sie k5nnen daher Informa- se Weisc dnen sicheren Fahrzustand zu errckhen. 
tioDCfl aufnehraen, die aufgrund der gelenldgen Lage- Weiterhin kOnneo Sensoren an der Zugmasdiine 2 
rung zwisdien Tankauflicger und Zugmaschine nicht Oder im vorderen Bereidi des Tankaufliegers 3 ange- 
unmittdbar in der Zugmasdifaie spQrfoar und fOr den ordnet sein, tim eine RdadvbeweguAg zwischen dem 
Fahrcr erkennbar sein k5nnen. Bei stark untersdiiedii- 40 Tankauffieger 3 und der Zugmasdune 2 festzustdlen. 
dien Radlasten zwisdien den linken und rechten RIdem Dabd wird vorteilhafi der Kippwinkd des TankaufUe- 
des Tankaufliegers kaiin davon ausgegangen werden, gers 3 zur Zugmasdune 2 ermittdt, der ddi beispiels- 
daB der TankaufUeger bereits entsprechend staric ge- weise aus tmtersdrfedlichen Abstftnden mosdieQ dem 
ki|^t ist, so daB (tie Signaldnriditung fOr den Pahrer eigenttichen Tank 4 und dem Chassis der Zugmasdiine 2 
aktiviert wddenkaffiL 45 auf der rechten und auf dcr linken Fahrzeugsdte ergibt 

Altemativ dazu kann am Tankauflicger oder an der Die Auswcrtungsschaltung fBr die Sensorsignale 
Zugmasdune cine Sensoranordnung vorgesehen sein, kann dabd dne VerzOgenin^Bschaltung bzw. ein Zdt- 
die die Rdativncigung zwischen Zugxnaschine und glied aufweisen, so daB die Signalehiricfatung fOr den 
Tankauflicger ermittdt, also den Wmkd, um den der Fahrcr bzw. dcr Eingriff m 4en Vortricb des gesamten 
Tankauflicger um seine Lflngsachse schwenkt Audi die 50 Fahrzeugs nicht unmittdbar auf eine entsprechende 
Signde dicser Sensoren kOnnen Qber erne entsprechen- Oberschrdtung der vorg^ebenen Werte hin erfolgt 
dc Auswcrtungsschaltung ausgewertct und verarfoeitet Auf diese Wdse kdnnen bdspidswdse kurzfristige Im- 
werden, um die Signalcinrichtung fOr den Fahrcr zu pulsspitzcn, wie sie durch Sdilagldchcr od dgi auftre- 
akdvieren. ten kdnnen, abgdangen werden. um dne mOglidist 

Gt^ebencnfalls kann automatisch eine Drossdung 55 gleichmfiBige und damit wiederum achere Fahrweise 
der Fahrgescfawindigkeit herbeigdOhrt werden, wobd des Tankfahrzeugs zuunterstBtzen. 
dies entweder durch Drosselung dcs Motors oder durdi 

cine Betatigung dcs Bremssystems erfolgen kann. Patentanspruche 

Wcftcrliin kann eine Vorriditung am Tanlcauflieger 
vorgesehen sdn, die eine Scfawerpunktveriagerung des « 1* Tankfahrzeug mit eber Zugmasdune und einem 
Tanks duxdi cine cntsprediende Verschwenkung des Tankauflicger, der gelcnkig an dcr Zugmasdiine 

Tanks um seine L&ngsadisc be^kt Ohne Verande- bdestigt ist, gekennzddmet dnrdi Sensoren zur 

rung der Kurvcngcschwmdigkcit kann audi durch diese Oberwachung der Kippndgung des Tanknufliegen 

MaBnahme eine Verftndcrung und Verbessenmg der ^)sowie durch eine SigndeinrBChtung, die imwahr- 

FahrstabiHt&t des Tankaufliegers bewirkt werdeiL Ein as nefamungsbereidi des Fahrers angeordnet ist und 
abnlicher Mechanismus ist bdspidswdse aus dem Be- die mit den Sensoren bzw. mit dner den Sensoren 

reich von pendcfaid aufgeh&ngten Personenwagen bd zugeordneten Auswertungssdtahung wirioam ver- 

Eiscnbahnenbckannt bundenist 
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ITankfahrzeug nach Aii9{»i2ch 1, gekennzeichnet 
durcb Sensoren zur Ermittlung der Radlasten am 
Tankflufliegcr (3) sowic durdi cine Auswertungs- 
sdialtung zuin Veri^icb <ier an den rechten und 
llnken lUdern des Aufliegers (3) auftretenden 5 
Radlasten. 

3. Tankfahrzeug nach Ansprucb 1, gekennzeldmct 
durch Sensoren zur EnnitUung des ^^^ek, den 
der Tankauflieger p) uro seine Lfingsachsc gegen- 
QberderZugroa$chine(2)dnninimt. 10 

4. Tankfahrzeug nach einem der vorhergehenden 
AnsprQcfae» gekennzeiduet durch eine den Vor- 
trieb des Tankfahrzeuges (1) verringemde Schal- 
tung. 

5. Tankfahrzeug nadi Ansprucb 4, gekennzeicbnet is 
durch dne Scfaaltung zum Eoiwiiken auf die 
BremseuuricfatUQg der Zugmaschme (2) und/oder 
des Tankaufliegers (3). 

.& Tankfahrzeug nadi Ansprucb 4, gekennzekhnet 
. durcb eine Schaltung zum £inwirken auf die Mo- 20 
tordrefazahl der Zugmaschine (2). 
7. Tankfahrzeug nach einem der vorhergehenden 
AnsprQcbe, gekeniiansidmet durdi eine Schwen- 
kanordnung» um den Tank (4) auf dem Tankauflie- 
ger (3) um seine Lflngsad»e zu verschwenken so- 25 
wie durch eine SchahUngp die in Abhflngigkett von 
den Sensor^gnalen die VerschwenkunigseiDrid> 
tunganspncht 
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